
Fig. 1 Concept of Robot Town
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Daily life assistance is one of the most important applications for service robots. For
comfortable assistance, service robots must recognize the surrounding conditions correctly
such as human motion, object position, obstacles, etc. However, with the current technology, it
is almost impossible to recognize an environment of human daily life perfectly by a robot
and sensors mounted on it due to the diversity and dynamic changes of the environment.
To realize a service robot for dairy life assistance in current technology, we have been
developing the informationally structured environment using distributed sensors embedded
in the environment. This paper presents a new information management system for the
informationally structured environment called ROS-TMS. This system enables to integrate
various data from distributed sensors, store them to an online database, and plan service motion
of a robot using real-time information about the surroundings.
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家事支援ロボットにおける割り込み可能な階層化されたタスク実
行マシンの自動生成システム

垣内洋平 ∗1, 古田悠貴 ∗1, 三喜田浩行 ∗1, 野沢峻一 ∗1, 岡田慧 ∗1, 稲葉雅幸 ∗1

Automatically Generating System of Hierarchized Interruptible Task Execution
Machine for Assistant Robot

Yohei Kakiuchi∗1 and Yuki FURUTA ∗1 and Hiroyuki MIKITA ∗1 and Shunichi
NOZAWA ∗1 and Kei OKADA ∗1 and Masayuki INABA ∗1

∗1 Graduate School of Information Science and Technology, The University of Tokyo
7-3-1 Hongo, Bunkyo-ku, Tokyo 113-8656, Japan

Home assistant robots working in the household environment with human need to
perform tasks with handling interruption by a human. Task planning is considerd to be
incompatible with interruption by a human. In order to handle a interruption, recovery actions
should be add to high-level descriptions. A state machie which can handle interruption was
automatically generated because of merging state transition graphs.

Key Words : assistant robot, attention observation, task planning

1. は じ め に

ロボットが人と共存していて様々な作業を行う場合
には，人の安全や，人間の作業を中断させない，人が
気づいたことを修正できるようにする，等のために，
人からの指示や注意を受けてロボットが作業を中断し
たり，作業方法を変更したりするように，ロボットの
作業中に人が割り込める必要がある．
人がロボットの作業に割り込めるようになることで，
人の安全，安心を確保することができ，人の注意，指
示を記憶しておき，作業の効率化や人にとって理解し
やすい作業方法への動作修正などをロボットが学習し
ていくことができるようになる．
家事支援タスクのような複雑な手順により構成され
るロボットの行動は，複数の既存動作を組み合わせる
ことで成り立っており．シンボリックな記述を用いる
作業計画等の手法によって動作の組み合わせ手順を得
て，組み合わせ手順に沿って既存の動作をつなげて家
事支援タスクを構成している(1)，(2)．
本研究では，人と共存するロボットには，ロボット
動作レベル，タスク実行レベル，行動選択レベルの３
つのレベルの割り込みが必要であることを示し，最下
位のロボット動作レベルの割り込みをレベルを遷移さ
せることによって他のレベルの割り込みに遷移できる
システムを作業計画の手法と組み合わせることによっ
て構成する．

∗1 東京大学大学院情報理工学系研究科（〒 113-8656東京都文
京区 7-3-1）youhei@jsk.imi.i..u-tokyo.ac.jp
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(define (domain HOUSEHOLDENVIRONMENT)

  (:requirements :typing)
  (:types OBJECT SPOT )

  (:predicates
    (onhand ?obj - object)
    (at ?spot - spot)

    (closed))
  (:action grasp-can
    :parameters (?obj - object)

    :precondition (and (not (onhand ?obj))
                       (not (closed))

                       (at pregrasp))
    :effect (and (onhand ?obj))
  )

  (:action move-to
    :parameters (?from ?to - spot)
    :precondition (and (at ?from)

                       (not (= ?from somewhere))
                       (not (= ?from ?to)))

    :effect (and (at ?to)
                 (not (at ?from)))
  )

  (:action move-to_f
    :parameters (?from ?to - spot)

    :precondition (and (at ?from)
                       (not (= ?to somewhere))
                       (not (= ?from ?to)))

    :effect (and (at somewhere)
                 (not (at ?from)))
  )

  (:action move-recoverly
    :parameters ()

    :precondition (and (at somewhere)
                       (closed))
    :effect (and (at frontfridge)

                 (not (at somewhere)))
  )
  (:action open-door

    :parameters ()
    :precondition (and (at frontfridge)

                       (not (onhand can))
                       (closed))
    :effect (and (not (closed)))

  )
  (:action close-door
    :parameters ()

    :precondition (and (not (closed))
                       (at preclose))

    :effect (and (closed))
  )
  (:action try-close

    :parameters ()
    :precondition (and (not (closed))
                       (at somewhere))

    :effect (and (closed))
  )

)
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ロボットのハードウェア，ソフトウェアの技術は進
歩してきており，PR21 のようなロバストで容易に長
時間運用できる汎用ロボットと ROS2 などに代表され
るソフトウェアの再利用が容易にできるミドルウェア
を用いることで，比較的容易にロボットによる家事支

1http://www.willowgarage.com/pages/pr2/overview
2http://www.ros.org
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